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Systeme de commande de I'orientation d'un projecteur de vehicule et 

proc6d6 de mise en oeuvre 

Domaine de I'invention 

L'inventlon conceme un systeme pour commander I'orientation d'un 
projecteur de vehicule assurant un 6clairage constant de la route, quelle que 
solt I'asslette du vehicule. L'invention conceme egalement un precede 
permettant de mettre en oeuvre ce systeme de commande. 

L'invention trouve des applications dans le domaine des vehicules 
circulant sur routes comme, par exemple. les vehicules automobiles ou les 
v6hicules poids lourds. Elle trouve. en particulier, des applications dans le 
domaine de la projection de lumiere par ces vehicules sur la route. 

Etat de la technique 

Actuellement, tous les vehicules roulant sur la route comportent un 
dispositif d'eclairage de la route utilise particulierement la nuit ou lors 
d'intemperies. Classiquement, il existe sur les vehicules automobiles deig' 
types d'eclairages : un eclairage dit «de route » qui 6clalre la route 
integralement sur una longue distance et un eclairage dit «de croisement » 
qui eclaire la route sur une courte distance pour eviter d'eblouir les 
conducteurs des vehicules susceptibles de venir en sens inverse. L'eclairag^ 
de route est realise au moyen de projecteurs de route qui envoient chacup 
un faisceau lumineux dirige vers I'horizon. L'eclalrage de croisement elf 
realise au moyen de projecteurs de croisement, appeles aussi codes, qCii 
envoient chacun une nappe de lumiere descendante donnant une visibilite 
sur une distance de I'ordre de 60 a 80 metres. 

Dans le cas de I'^clairage de croisement, la portee de I'eclairage est 
ajustee en orientant les projecteurs dans le plan vertical. Classiquement, 
I'orientation du faisceau lumineux emis par les projecteurs de croisement est 
r6gl6e par des specialistes, en particulier des mecaniciens automobiles, en 
fonction d'une indication donnee par le constructeur du dispositif d'eclairage, 
Llangle d'orientation du faisceau lumineux est donne par le constructeur en 
pourcent de radiant. Get angle d'orientation des faisceaux lumineux est 
donne pour un vehicule dans une position standard. On appelle «position 
standard » du vehicule, la position dans laquelle le chassis du vehicule est 
sensiblement parallele a la route, c'est-a-dire que Tangle que forme le 
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chassis du vehicule avec le plan horizontal est plat. On dit alors que Tassiette 
du vehicule est plate. 

Cependant, on salt que Tassiette du vehicule peut etre modifiee en 
fonction de la situation dans laquelle se trouve le vehicule (acceleration, 
5 freinage, etc.) et en fonction de la charge du vehicule. En effet, lorsque le 
vehicule est tres charge, alors I'arriere du vehicule est abaisse, ce qui 
implique que I'avant du vehicule est releve. Le vehicule n'est done plus 
parallele a la route. On dit familierement qu'il «leve le nez ». Dans ce cas, les 
falsceaux lumineux des projecteurs de croisement du vehicule sont diriges 

10 vers {'horizon, au lieu d'etre diriges vers la route, lis peuvent alors eblouir les 
conducteurs de vehicules venant en sens inverse. 

Au contraire, lorsque le vehicule est en train de frelner, alors I'avant du 
vehicule bascule vers la route. Le vehicule n'est done plus parallele a la 
route. On dit familierement qu'il «pique du nez ». Dans ce cas, les faisceaux 

15 lumineux des projecteurs de croisement eclairent la route juste devant le 
vehicule. Le conducteur du vehicule n'a alors plus une visibilite suffisante 
pour pouvoir apprehender la situation. 

On comprend ainsi que le reglage initial des projecteurs de croisement, 
realise pour un vehicule en position standard, n'est pas correct des lors que 

20 Tassiette du vehicule n*est plus plate, c'est-a-dire lorsque le vehicule leve le 
nez ou pique du nez. 

Pour resoudre cet inconvenient, certains vehicules sont equipes d'un 
systeme de correction automatique fixe sur le chassis du vehicule. Ce 
systdme de correction automatique comporte des capteurs places sur les 

25 essieux avant et arriere du vehicule et qui mesurent chacun la difference de 
hauteur entre la position de la roue et le chassis, en fonction de la charge du 
vehicule. Un petit calculateur, integre dans le systeme de correction 
automatique, permet de determiner Tassiette du vehicule et de donner des 
informations a de petits moteurs qui orientent le projecteur. Cependant, ce 

30 systeme presente des inconvenients. En effet, tes capteurs sont places pres 
des roues, c'est-a-dire a des endroits difficilement accessibles par Thomme 
ou le robot lors de la fabrication du vehicule. Ainsi, Toperation de mise en 
place des capteurs, lors de la fabrication du vehicule, necessite une grande 
precision et, par consequent un investissement en temps et en argent 

35 important. De plus, ces capteiirs sont situes a des endroits soumis aux 
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projections d'eau. de gravillons at autres elements pouvant se trouver sur la 
route. La connectique de ces capteurs, et les capteurs eux-m§mes, doivent 
done etre robustes pour supporter ces projections. 
Expose de I'invention 

L'invention a justement pour but de remedler aux inconvenients du 
systeme decrit pr6c6demment. A cette fin, rinventlon propose un systeme 
intelligent pour commander I'orientation des projecteurs d'un vehicule a partir 
d'une camera et d'un point speclfique du faisceau lumineux. en fonction de 
I'assiette du vehicule. Ce syst6me consiste a fixer une camera sur le- 
vehicule. ou ^ utiliser une camera deja en place dans le vehicule, pour filmer 
la route qui s'etend devant le v6hicule. Une unite de traitement d'images 
assure ensuite le traitement d'au moins une ou deux images afin de 
detemiiner la ligne d'horizon de la scene situee devant le vehicule. A partir 
de cette ligne d'horizon, il est possible de determiner un point specifique de 
la scene puis de regler le projecteur jusqu'a ce qu'un point 'umine^ 
specifique emis par une source d'emission lumineuse montee sur *g 
reflecteur du projecteur soit confondu avec le point specifique. 

De faQon plus precise, l'invention concerne un systeme de commande 
de I'orientation d'un projecteur de vehicule muni d'une source lumineuse 
fixee sur un reflecteur mobile, caracterise en ce qu'il. comporte une camera 
montee dans le vehicule, une unite de traitement d'images connectee a 1a 
camera et un dispositif d'emission d'un point lumineux specifique. 

L'invention concerne egalement un precede de commande d% 
I'orientation d'un projecteur de vehicule, caract6rise en ce qu'il comporte les 
operations suivantes : 

- prises d'images successives d'une sc§ne se deroulant devant le 

vehicule, 

- traitement d'au moins une image de la scene et obtehtion d'une 
image traitee, 

- determination, a partir de cette image traitee, d'une ligne d'horizon 
(LH) de la scene, 

- detennination d'un point specifique (P) de la scene situee a une 
distance D predefinie de la ligne d'horizon, 

- reglage de I'orientation du projecteur jusqu'a ce qu'un point lumineux 
emis par le projecteur soit confondu avec ce point specifique. 
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Breve description des dessins 

La figure 1 represente un projecteur de vehicule muni du systeme de 
commande selon Tinvention. 

La figure 2A represente un exemple d'lmage d'une scene de route 
5 situee devant un vehicule. 

La figure 2B represente Timage de la figure 2A apres avoir ete traitee. 
La figure 2C represente I'image de la figure 2B sur laquelle on a 
represente Thorizon ainsi que la distance D et le point specifique. 

La figure 2D represente Tlmage de la figure 2C schematisee de fagon 
10 a en montrer les elements importants de la mise en ceuvre du procede. 

Les figures 3, 4 et 5 montrent des cas partiduliers dans lesquels le 
procede de I'Invention peut aussi etre mis en ceuvre. 

Description detaillee de modes de realisation de ('invention 
La figure 1 represente un projecteur de croisement d'un vehicule, 
15 muni d'un systeme de commande d'orientation conforme a Tinvention. Plus 
precisement, cette figure 1 montre un projecteur 1 muni d'une optique 2 (une 
glace de fermeture du projecteur, et eventuellement aussi des pieces a role 
optique comme des lentilles non representees) et d'une source de lumiere 3 
montee sur un support mobile 4. Ce support mobile 4 est le reflecteur du 
20 projecteur. Ce reflecteur 4 est actionne par un moteur 5 associe a un 
dispositif de rotation 6, tel qu'une rotule. A I'interieur du projecteur 1, on a 
represente, par des fleches, les mouvements de rotation du reflecteur 4 et, 
notamment, de la source de lumiere 3 solidaire du reflecteur 4. Cette source 
de lumiere 3 peut etre une source de lumiere classique pour un projecteur de 
25 vehicule. De meme, le reflecteur 4, I'optique 2, le moteur 5 et le dispositif de . 
rotation 6 peuvent etre des elements classiques dans un projecteur de 
croisement de vehicule. 

Sur ce reflecteur 4, est egalement montee une seconde source de 
lumiere 7 qui, comme cela sera explique par la suite, est une source de 
30 lumiere qui emet un point lumineux specifique. Comme la source de lumiere 
3, cette source de lumiere 7, appelee dispositif d'emission d'un point 
lumineux specifique, est solidaire du reflecteur 4. Elle peut done etre 
deplacee angulairement en meme temps que le reflecteur 4 et la source 
d'eclairage 3. 
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Ce deplacement angulaire est realist par le moteur 5 en fonction 
d'informations regues d'une unit6 de traitement d'images 8. Cette demiere 
est reliee a une camera 9 qui realise des prises de vues instantanees et 
successives de la scene de route se deroulant devant le vehicule. Cette 
camera peut etre une camera Installee dans le v6hicule, ou en exterleur du 
vehicule, dans le cadre unlquement de Tinvention. Selon Finvention. on peut 
aussi utiliser une camera deja installee dans le vehicule pour realiser 
d'autres fonctions, comme le suivi de routes. Cette camera est. de 
preference, adapt^e a la prise de vue de nuit. Ce peut etre. par exemple. une 

camera infrarouge. 

Certaines. au moins, des images prises par la camera sont transmises 
a I'unite de traitement d'images 8. Comme cela sera explique en detail par la 
suite, cette unite de traitement d'images 8 effectue un traitement sur au 
moins deux de ces images dans le but de detemiiner la ligne d'horizon de la 
sc^ne de route. A partir de cette ligne d'horizon, I'unite de traitement 
determine un point specif ique a eclairer et en deduit les deplacemen| 
angulaires a faire subir au reflecteur 4. Ces informations de deplacemenjs 
angulaires sont ensuite transmises au moteur 5 qui les prend en compte pour' 
modifier la position du reflecteur 4. 

Dans le mode de realisation de la figure 1, I'unite de traitement | 
comporte un microcalculateur. C'est ce microcalculateur qui determi^ 
I'emplacement du point specifique et les deplacements a faire subir |y 
reflecteur. Dans un autre mode de realisation de I'invention. c'est le 
calculateur propre au vehicule qui est utilise pour detemiiner le point 
specifique, etc. L'unite de traitement d'images est alors connectee a ce 
calculateur, qui est lui-meme connecte au moteur 5. 

Sur la figure 1. on a represents un dispositif d'emission 7 du point 
lumineux specifique different de la source de lumiere 3. Cependant, ces deux 
sources d'eclairage peuvent d'etre reunies, le point lumineux specifique etant 
alors un element particulier de la source de lumiere 3. Dans ce cas, le point 
lumineux specifique participe a la fonction d'eclairage du projecteur. 

Par exemple, dans le cas d'un projecteur a diodes 
electroluminescentes, une des diodes peut etre utilisee comme point 
specifique lumineux. Dans ce cas. le faisceau lumineux emis par cette diode 
peut etre module et ainsi servir de repere. 



ler d^pot 




6 

Dans un autre exemple, on peut choisir de moduler le faisceau emis 
par la source lumineuse 3, par exemple, de fagon a ce qu'il forme un 
clignotement qui ainsi est reperable par la camera. 

Dans toute la description qui va suivre, on parlera d'un point 
5. specifique lumineux. II est bien entendu que ce point peut etre remplace par 
tout autre type de dessin comma, par exemple, des lignes paralleles 
lumineuses qui, sur Timage traitee, convergent vers un point. 

Le traitement des images prises par la camera 9 va maintenant etre 
decrrt, en detail, a partir d'exemples d'images. En particulier, les figures 2A a 
10 2D montrent, a travers un exemple de scene de route, les differentes etapes 
du precede de I'invention. 

La figure 2A represents un exemple d'une image prise par la camera 
9. L'image montree sur cette figure 2A est une image naturelle, prise par ia 
camera 9, c'est-a-dire une image non traitee, 
15 La figure 2B montre la meme Image que la figure 2A mais apres 

traitement par Tunite de traitement d'images 8. Dans un mode de realisation 
de rinvention, ce traitement comporte les operations suivantes : 

Au moins deux des images naturelles de la scene de route prises par 
la camera sont transmises a Tunite de traitement damages. Ces images 
20 peuvent etre deux images successives. 

L'unite de traitement effectue, sur ces images naturelles, une 
comparaison. Selon un mode de realisation du precede de Tinvention, cette 
comparaison est une soustraction d'une des Images par rapport a Tautre; 
Cette soustraction permet de retirer les zones constantes, c'est-a-dire les^* 
25 zones qui sont identiques sur la premiere et sur la seconde images. 
Autrement dit, Timage obtenue par soustraction des deux images naturelles 
permet de faire apparaitre les zones qui ont bouge, c'est-a-dire les zones et 
tous les elements lies a la Vitesse du vehicule. 

L'unite de traitement d'images effectue ensuite un seuillage de ['image 
30 obtenue par soustraction. Ce seuillage consiste a supprimer tous les gris de 
rimage et a les remplacer par du blanc ou du noir, en fonction des niveaux 
de gris initiaux. On obtient alors Timage traitee de la figure 2B. 

Dans un autre mode de realisation de invention, une seule image est 
traitee au moyen d'une transformee mathematique appliquee a chaque pixel 
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de rimage ou a des ensembles de pixels de Timage. Cette transfomi^e 
mathematique peut §tre, par exempie, la transformee de Hoegh. 

Le precede de I'invention propose ensuite d'etudier cette image et 
d'en rechercher les lignes fuyantes ainsi que les points de convergence de 
ces lignes fuyantes. Ces lignes fuyantes se rejoignent a Thorizon. On 
determine ainsi quel est I'horizon de la scene de route. Sur la figure 2C, on a 
r6f6rence L1 et L2 les deux lignes fuyantes de I'image. Ces deux lignes 
fuyantes se rejoignent ^ Thorizon. en un point H. On deduit, a partir de ce 
point H. I'emplacement de la ligne d'horizon LH. qui est horizontale et passe 
par ce point H. 

La figure 2D represents de fagon schematique, les lignes fuyantes L1 
et L2 ainsi que leur point d'intersection H. Cette figure 2D n'est pas une 
image reellement obtenue pendant le traitement d'images. C'est une figure 
uniquement destinee a mieux faire comprendre Tinvention. Cette figure 2D 
montre les elements importants releves sur I'image de la figure 2C et^ 
permettant d'appliquer la suite du precede de I'invention. 

Lorsque la ligne d'horizon LH a ete determinee, on detemnine urTe' 
distance D a laquelle doit se trouver un point specifique. Ce point sp6cifique 
constitue un point de reference qui doit en pemianence se trouver dans le 
faisceau lumineux du projecteur. En effet. a I'emplacement de ce point 
specifique. I'angle entre la route et le faisceau lumineux est sensiblement 
identique, quelle que soit I'assiette du vehicule. 

Plus preclsement, on consid^re que I'emplacement du point specifique 
doit se trouver a une distance D constante du point d'horizon H. Pour cela, 
on considere. comme point de d§part. la ligne d'horizon LH. En se plagant a 
une distance D en dessous de cette ligne d'horizon LH. et plus precisement 
en dessous du point H, on detemnine I'emplacement du point specifique P. 

En pratique, cette distance D correspond a un nombre predefini et 
constant de lignes de frames de la camera. 

La position du reflecteur 4 est alors reglee pour que I'lmpact du point 
lumineux emis par le dispositif 7 d'emission du point lumineux specifique se 
situe a cet emplacement P. Comme la source de lumiere 3 du projecteur est 
solidaire du reflecteur 4. son faisceau lumineux se trouve automatiquement 
dirige vers le point specifique P. 
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Sur les figures 2C'et 2D, on a schematise le point specifique P par un 
petit rond. Dans la pratique, ce point specifique est constitue par I'impact du 
point lumineux emis par le dispositif d'emission 7. Ce point lumineux 
specifique peut etre, par exemple, un faisceau laser ou encore un faisceau 
emis par une diode infrarouge ou bien par une diode V.CSEL. Le point 
lumineux specifique peut ^galement etre emis par tout autre dispositif 
d'edairage fournissant d'un point d'impact lumineux visible dans le noir. 

En pratique, la verification du positionnement du point lumineux a 
remplacement determine par I'unite de traitement d'images se fait au moyen 
de la camera, c'est-a-dire en visualisant, sur les images prises 
instantanement par la camera, le point d'impact lumineux. 

Le procede de I'invention, tel qu'il vient d'etre decrit, permet de garder 
constante la distance par rapport a I'infini, et ramenee dans le plan, quelle 
que soit I'assiette du vehicule. De cette fagon, le projecteur du vehicule 
fournit, en permanence, le meme angle d'edairage du faisceau lumineux par 
rapport a la route. 

Ce procede peut etre mis en oeuvre dans un cas classique de route 
relativement plate, comme montre sur les figures 2A a 2D. II peut tout aussi 
bien etre mis en oeuvre dans des cas plus particuliers, comme le fond d'une 
valiee ou le haut d'un sommet. Dans ces cas, le procede est mis en oeuvre 
de la meme fagon qu'explique precedemment pour une route plate. 

Sur la figure 3, on a represente le cas particulier d'une route en fond 
de vallee. Ce cas est represente d'une fagon schematlsee, comma I'etait 
I'exemple precedent, avec la figure 2D. Le cas particulier schematise par 
cette figure 3 est le cas ou le vehicule se trouve dans le fond d'une vallee et 
oO il s'apprete a monter sur une coiline ou une montagne. Dans cet exemple, 
la partie, qui est situee en dessous de la ligne C en pointings, montre la route 
qiil se trouve dans le fond de la vallee et qui fonne les lignes fuyantes L3 et 
L4. Au niveau de la ligne pointillee C, les lignes fuyantes L3 et L4 sont 
coupees, c'est-a-dire qu'elles torment un angle non plat avec les lignes 
fuyantes initiates. Cette coupure des lignes fuyantes represente I'endrolt ou 
la route commence a monter, c'est-a-dire ou la route presente une pente par 
rapport a la partie de route qui etait plate dans le fond de la vallee. Malgre 
cette coupure des lignes fuyantes, on voit d'apres la figure 3, que la ligne 
d'horizon LH se determine de la meme fagon que dans le cas des figures 2. 
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Lorsque cette ligne d'horizon LH est determinee. on peut determiner 
I'emplacement du point specifique P. a une distance D en dessous de cette 
ligne LH. 

Sur la figure 4, on a repr^sente, de fagon schematique. le cas 
5 particulier d'un vehicule au sommet d'une c6te. Dans ce cas. le v§hicule se 
trouve en haut d'une c6te et est pret a aborder une route plate ou une route 
en pente descendante. Comme on le voit sur la figure 4, les lignes fuyantes 
L5 et L6 de la route en cote, c'est-a-dire la partie des lignes fuyantes situees 
en dessous de la ligne pointillee C. se coupent au niveau de cette ligne C. 
0 Comme precedemment. les lignes fuyantes L5 et L6 se rejoignent au point 
d'horizon, situe apres la ligne C. L'emplacement du point specifique est alors 
detennine a une distance D sous la ligne d'horizon LH. 

On comprend ainsi que, quelle que soit la geometrie de la route sur 
laquelle circuie le vehicule, la ligne d'horizon est toujours determinable a 
15 partir des lignes fuyantes, qu'elle soit rectiligne ou en pente. Et des lors que^ 
la ligne d'horizon est determinee, I'emplacement du point specifique peut etre 

determine a son tour. v- 

Sur chacune de ces figures 3 et 4, on a represente par un ovale la 
portee du projecteur du vehicule. On comprend ainsi que, selon la geometrie 
20 de la route, la portee des projecteurs peut etre differente mais que Yang^ 
d'eclairage du faisceau lumineux, par rapport ^ la route, , reste Identique. 
L'invention permet ainsi d'anticiper les variations du profll de la route. ^ 
Sur la figure 5, on a represents une situation particuliere dans laquelle 
peut se trouver un vehicule. Cette situation est celle ou un autre vehicule. et 
25 en particulier un vehicule de taille relativement imposante comme un poids 
lourd, circuie sur la route devant le vShicule considere. La figure 5 montre 
rimage obtenue apres traitement. dans une telle situation. Dans un tel cas, le 
camion a gene la prise d'images de la scene de route. Aussi, I'image 
obtenue apres traitement ne comporte qu'une partie des lignes fuyantes L7 
30 et L8. Cependant, avec cette partie des lignes fuyantes detectees, situees 
■ entre le camion et le vehicule, ii est possible d'extrapoler la suite de ces 
lignes fuyantes puis, a partir de ces lignes fuyantes extrapolees. de 
• determiner la ligne d'horizon LH. En variante, la ligne d'horizon LH peut etre 
determinee en fonction des lignes fuyantes L7 et L8 extrapolees et aussi en 
35 tenant compte des dimensions du point lumineux specifique. 
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On peut ainsi effectuer une correction realiste de Timage. Les 
donnees obtenues par extrapolation ont, bien entendu une precision moindre 
que celles obtenues dans les cas decrits precedemment. Toutefois, en 
fonction de la dinnension de rimpact du point lumineux specifique, il est 
5 possible de determiner I'erreur liee a la presence du camion. 

Le systeme de I'invention qui vient d'etre decrit peut etre adapte sur 
tous les types de vehicules, qu'ils soient ou non munis d'une camera, lis 
peuvent en particulier etre adaptes sur des vehicules deja munis d'une 
camera, et notamment d'une camera infrarouge utilises pour la vision de nuit 
10 Pe meme le systeme de Finvention peut etre mis en oeuvre dans un 

. vehicule equipe d'un ordinateur de bord. L'unite de traitement d'images peut 
alors etre integree dans Tordinateur de bord du vehicule. Dans ce cas, il suffit 
d'int^grer, dans I'ordinateur de bord, un logiciel adequat permettant 
d'effectuer le traitement d'images a partir des images issues de la camera et 
15 de commander le moteur qui actionne le reflecteur du projecteur Le cout de 
ce systeme de commande est alors quasi imperceptible pour le constructeur. 
Dans le cas contraire, une unite de traitement d'images, incluant ou non un 
microcalculateur, peut etre ajoutee dans le vehicule. 

Le systeme de invention peut aussi etre associe a un GPS et a un 
20 systeme de cartographie pour connaTtre les variations verticales du sol et 
ainsi anticiper les commandes des projecteurs. 
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REVENDICATIONS 

1 - Systeme de commande de I'orientation d'un projecteur (1) de 
vehicule muni d'une source lumineuse (3) fixee sur un r6flecteur mobile (4), 
oaracterise en ce qu'il comporte une camera (9) montee dans le v6hicule, 
une unite de traitement d'images (8) connectee ^ la camera et un dispositif 
d'emission d'un point lumineux sp6cifique (7). 

2 - Systeme de commande selon la revendication 1 , caracterise en ce 
que le dispositif d'§mlsslon d'un point lumineux specifique est monte sur le 
r6flecteur. 

3— Systeme de commande selon la revendication 1 ou 2, caracterise 
en ce que le dispositif d'emission d'un point lumineux specifique est une 

source de rayon laser. 

4 - Systeme de commande selon la revendication 1 ou 2, caracterise 
en ce que le dispositif d'emission d'un point lumineux specifique est une 
diode infrarouge ou une diode V.CSEL. ^^ 

5 - Systeme de commande selon I'une quelconque des revendicatiofjs 
1 a 4, caracterise en ce que la camera est une camera Infrarouge. ; 

6 - Procede de commande de rorientatibn d'un projecteur de 
vehicule, caracterise en ce qu'il comporte les operations suivantes : ^ 

- prises d'images d'une scene de route se deroulant devant le 
vehicule, 

- traitement d'au moins une Image de la scene de route et obtention 

d'une image traitee, 

- determination, a partir de cette image traitee, d'une ligne d'horizon 

(LH) de la scene de route, 

- determination d'un point specifique (P) de la scene de route, situe a 
une distance D predefinie de la ligne d'horizon. 

- reglage de I'orientation du projecteur jusqu'a ce qu'un point lumineux 
emis par le projecteur soit confondu avec ce point specifique. 

7 - Procede de commande selon la revendication 6, caracterise en ce 
que le point lumineux emis par le projecteur est different d'un faisceau 
lumineux eclairant la scene de route. 
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8 - Procede de command^ selon la revendication 6 ou 7, caracterise 
en ce que I'operation de traiterrient damage consiste a traiter au moins deux 
images pour en deduire une image traitee. 

9 - Procede de commande selon la revendication 8, caracterise en ce 
5 que ('operation de traitement de deux images consiste a soustraire une 

image de I'autre. 

10 - Procede de commande selon la revendication 9, caracterise en 
ce que I'operation de traitement de deux Images consiste a realiser un 
seuillage sur I'image obtenue apr§s soustraction. 

10 11 - Procede de commande selon I'une quelconque des 

revendications 6 a 10, caracteris6 en ce que rop6ration de determination 
d'une ligne d'horizon consiste a determiner des lignes fuyantes, dans I'image 
traitee, et ^ en deduire la ligne d'horizon. 

12 - Procede de commande selon I'une quelconque des 
15 revendications 6 a 11 , caracterise en ce que la distance D est constante. 

13 - Procede de commande selon I'une quelconque des 
revendications 6 a 12, caracterise en ce que la distance D con-espond a un 
nombre de lignes de trames de la camera. 

14 - Procede de commande selon I'une quelconque des 
20 revendications 6 a 13, caracterise en ce que la ligne d'horizon est extrapolee 

en fonction des lignes fuyantes et des dimensions du point lumineux. 

15 - Projecteur de vehicule comportant un reflecteur mobile actionne 
par un moteur et une source lumineuse fixee sur le r6flecteur, caracterise en 
ce qu' une orientation du projecteur est commandee par le systeme de 

25 commande selon I'une quelconque des revendications 1 a 5. 
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